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Dalam pertandingan Kontes Robot Sepak Bola Indonesia (KRSBI) cabang 
beroda, terdapat 2 tim yang saling mencari kemenangan dengan nilai gol terbanyak 
sebagai penentunya. Dibutuhkan algoritma dan sistem penendang yang baik supaya robot 
dapat memperolah banyak gol. Sistem penendang yang baik merupakan sistem 
penendang bola yang dapat memveriasikan kekuatan tendang sehingga robot dapat 
memasukkan bola ke gawang lawan dari posisi robot yang tidak menentu. 
Berdasarkan permasalahan–permasalahan di atas, maka munculah ide untuk 
mengubah sistem elektrik penendang bola pada R2C-WARRIOR sehingga robot dapat 
memasukkan bola tepat didalam gawang lawang dengan melihat posisi robot saat akan 
menendang bola. 
Sistem yang dibuat menggunakan boost converter sebagai penaik tegangan batre 
bertegangan 22,2V yang nantinya disimpan pada capacitor bank. Dengan komponen 
IGBT sebagai saklar elektrik, energi yang tersimpan pada capacitor bank akan 
dikendalikan dengan metode PWM sehingga didapatkan mengendalikan kekuatan 
tendang. 
Pengujian sistem peneng bola dilakukan dengan memvariasikan tegangan pada 
capacitor bank dari 50V hingga 400V dan memvariasikan nilai PWM dengan tegangan 
awal capacitor bank 400V. Dari hasil pengujian, didapatkan sistem penendang bola yang 
dapat mengisi energi pada capacitor bank bernilai 4700uF dengan tegangan 400V selama 
33,96 detik dan efisiensi tertinggi solenoida dalam mengubah energi listrik menjadi 
energi mekanik sebesar 19,69 %. Penggunaan IGBT sebagai saklar elektrik dan 
mekanisme lengan ayun sebagai pembuat arah bola lambung dapat memvariasikan titik 
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In the Wheeled Indonesian Soccer Robot Contest (KRSBI) match, there were 2 
teams who were looking for a win with the most goals scored as determinants. It takes a 
good algorithm and kicking system so that robot can get many goals. A good kicking 
system is a kicking system that can verify the strength of ball shot so that the robot can 
insert the ball into the opponent's goal from an erratic robot position. 
Based on the above problems, there is an idea to change the electric kicking 
system on R2C-WARRIOR so that the robot can insert the ball right inside the opponent's 
goal by looking at the robot's position when it will kick the ball. 
The system is made using boost converter from 22,2V battery. Battery’s energy 
will be stored in the capacitor bank. With the IGBT as electrical switch component, the 
energy stored in the bank's capacitor will be controlled by the PWM method so that it can 
control the shooting power. 
Testing the kicking ball system is done by varying the voltage on the bank 
capacitor from 50V to 400V and varying the PWM value with the initial voltage of the 
400V capacitor bank. From the test results, obtained a ball kicking system that can charge 
4700uf capacitor banks energy with a voltage of 400V for 33.96 seconds and the highest 
solenoid efficiency in converting electrical energy into mechanical energy by 19.69%. 
The use of IGBT as an electrical switch and the swing arm mechanism as the maker of 
the parabolic direction makes the system able to vary the falling point of the ball with a 
25.07% error in maximum kick strength. 
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𝑖𝐿(𝑡) Arus induktor (A) 
𝑉 Tegangan (V) 
𝑉𝑖 Tagangan baterai (V) 
𝐿 Induktor (H) 
t   Waktu(s)  
𝑓 Frekuensi (Hz) 
𝑇 Periode (Hz) 
𝑙𝑛 Logaritma alami 
𝑅 Hambatan (Ω) 
𝐶 Kapasitor (F) 
𝐷 Duty cycle (%) 
𝐸𝑚𝑖𝑛 Energi minimal bola (Joule) 
𝐸𝑚𝑎𝑥 Energi maksimal bola (Joule) 
𝐸𝑐𝑎𝑝 Energi kapasitor (Joule) 
𝑚𝑏𝑜𝑙𝑎 Massa bola (kg) 
𝑣𝑏𝑜𝑙𝑎 Kecepatan bola (m/s)  
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2) 
𝑟𝑏𝑜𝑙𝑎 Jari-jari bola (m) 
𝜔𝑏𝑜𝑙𝑎 Kecepatan radial bola (rad/s) 
𝜂𝐸  Efisiensi pengubahan energi listrik menjadi energi gerak (%) 
𝑋ℎ Titik jatuhnya bola (m) 
𝑋𝑢 Titik jatuhnya bola saat pengujiaan (m) 
Ɵ Sudut (o)  
𝑔 Kecepatan gravitasi bumi (10 m/s) 










KRI  Kontes Robot Indonesia 
KRSBI  Kontes Robot Sepak Bola Indonesia 
KRSBI Beroda Kontes Robot Sepak Bola Beroda Indonesia 
MOSFET Metal Oxide Semiconductor Field Effect Transistor 
R2C  Robotic Research Center 
SCR Silicon Control Rectifier 
PWM  Pulse Width Modulation 
LiPo  Lithium-ion Polymer 
I/O Input Output 
IC  Integrated Circuit 
IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor 
USB Universal Serial Bus 
PCB Printed Circuit Board 
DC Direct Current 
 
 
